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３ 論文の構成  
 第 1章は序論である。第 2章では，現在の自律移動ロボットのナビゲーションを実現するため
の要素技術と関連研究について説明している。第 3章では，一般的な可視波長帯のカメラのみを
用いた，意味論的領域分割に基づくナビゲーション手法およびこの実験に用いられる自律移動ロ


























(フレーム数)で表したフィルタサイズが 3 × 3 × 19 の時に全てのノイズを除去可能となった。同






















































価できる。その成果は，International Symposium on Intelligent Signal Processing and 








る。この成果は，IEEE Systems, Man, and Cybernetics Society のトップカンファレンスであ
る IEEE SMC に採択されており，客観的にも高く評価されていることは間違いない。 
何れの手法においても，深層学習のみに頼った手法ではなく，深層学習だけでは適切に処理で
きないものの，実問題に適用する上では解決しなければならない課題を解くために，その性質を
分析し，解決策を提案しているというアプローチは高く評価できるものである。このようなアプ
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ローチは，今後，深層学習に基づく手法をさらに実用的なものとするためには重要なものである
ことは間違いない。 
以上のことから，優秀な論文であると評価する。 
 
７ 論文の判定 
本学位請求論文は，理工学研究科において必要な研究指導を受けたうえ提出されたものであ
り，本学学位規程の手続きに従い，審査委員全員による所定の審査及び最終試験に合格したの
で，博士（理学）の学位を授与するに値するものと判定する。 
以 上 
